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Aufbauend auf langjährige meerestechnische Erfahrungen beschäftigt sich das MARUM 
Zentrum für Marine Umweltforschung der Universität Bremen seit 2004 mit der Entwicklung 
von Bohrtechnik für die Durchführung von Kernbohrungen am Meeresboden. Zunächst wurde 
das MARUM-MeBo70 entwickelt, das seit 2005 in Betrieb ist und 2007/2008 für die Nutzung 
des Seilkern-Bohrverfahrens mit einer Bohrtiefe von über 70 m umgerüstet wurde. Von 2012 
bis 2014 wurde das MARUM-MeBo200 konzipiert und gebaut, das ebenfalls im Seilkern-
Bohrverfahren arbeitet und für Bohrtiefen bis zu 200 m ausgelegt ist. Beide Bohrgeräte werden 
auf dem Meeresboden abgesetzt und vom Schiff aus ferngesteuert. Der bisherige 
Schwerpunkt der Nutzung beider Bohrgeräte liegt in der Gewinnung von Bohrkernen in 
Lockersedimenten und semikonsolidierten Sedimentgesteinen. Darüber hinaus wurde 
MeBo70 im Herbst 2015 auf der Expedition IODP357 (Atlantis Massif) im Rahmen des 
internationalen Bohrprojektes International Ocean Discovery Program (ECORD Mission 
Specific Platform) für die Erbohrung von kristallinem Gestein genutzt. Dabei stellte sich heraus, 
dass der Einsatz der MeBo-Technologie für die Erbohrung von Festgestein durch 
Weiterentwicklungen optimiert werden kann. Die in diesem Projekt durchgeführten 
Weiterentwicklungen haben insbesondere die Verbesserung der Betriebssicherheit und der 
Wartungsfreundlichkeit sowie das Landen in schwierigem Gelände mit kleinräumig variabler 
Hangneigung auf unregelmäßigen Felsformationen zum Ziel. Schwerpunkte lagen hierbei auf 
der Entwicklung einer Rahmenstruktur für MeBo70, welche höhere Kräfte beim Landen auf 
festem Grund aufnehmen kann, die Verbesserung der Komponentenzugänglichkeit und 
Korrosionsbeständigkeit des MeBo70, sowie der Entwicklung eines Systems für beide Geräte 
zum Landen bei schwierigen Untergründen mit kleinräumig variabler Hangneigung. Die hierfür 
durchgeführten Arbeiten beinhalten im Einzelnen: 
- Die Entwicklung eines neuen Rahmens für das MeBo70, welcher besser geeignet ist, 
die Einsatzkräfte beim Landen auf festem Grund aufzunehmen. Gewichtsreduzierung, 
verbesserter Korrosionsschutz und eine optimierte Anordnung der eingebauten 
Komponenten für eine verbesserte Zugänglichkeit für Inspektion, Wartung oder 
Reparatur gehörten zu den wesentlichen Anforderungen, die bei der Entwicklung 
berücksichtigt wurden.  
- Die Überarbeitung des Fehler- und reparaturanfälligen Seilkernsystems des MeBo70 
unter Nutzung der Entwicklungserfahrungen des MeBo200. Durch einen veränderten 
Fangapparat konnte auf die Nutzung des störungsanfälligen Motorantriebs zur 
Straffung des Seils verzichtet werden. Weiterhin wurde das Druckkompensations- und 
Dichtungskonzept der Seilwinde überarbeitet.  
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- Die Entwicklung eines neuen Bohrantriebes, mit verbessertem Dichtsystem der 
hydraulischen Drehdurchführung für den Antrieb der mitrotierenden Rohrklemme, der 
für beide Bohrsysteme genutzt werden kann. Diese Maßnahme war notwendig, da 
Fehler des Dichtsystems bislang mehrfach zu Bohrabbrüchen geführt haben und eine 
Reparatur mit Bordmitteln aufgrund der komplexen Einbausituation nicht möglich war. 
Das in diesem Projekt entwickelte Dichtsystem ermöglicht nun einen Zugang zu den 
Dichtringen, ohne dass die Antriebswelle mit großem Aufwand gezogen werden muss.  
- Den Einbau einer manuellen Ventilsteuerung in die MeBo70-Umbilical-Winde, durch 
die das Bohrgerät auf den Meeresboden abgesetzt wird und nach dem Einsatz wieder 
an Deck gehievt wird. Die elektronische Ventilansteuerung erwies sich in der 
Vergangenheit als störungsanfällig insbesondere wegen der Belastung durch die 
langen Seetransporte. Bei Ausfall der elektronischen Ventilansteuerung kann das 
Bohrgerät nun auch mit der manuellen Ansteuerung sicher wieder geborgen werden.  
- Die Entwicklung einer Landeassistenz für das Absetzen des Bohrgerätes in Regionen 
mit kleinräumig variabler Hangneigung. In solchen Regionen ist das Landen mit einem 
hohen Schadensrisiko verbunden. Um dieses Risiko zu reduzieren wurde ein 
Sonarsystem beschafft und im Bodenbereich des MeBo200 implementiert. Das Sonar 
vermisst den Landebereich vor dem Absetzen. Insbesondere die so gewonnenen 
Informationen zur Hangneigung und kleinräumigen Topographie helfen bei der 
Entscheidung, ob der  geplante Landebereich geeignet ist oder ob in der Umgebung 
eine besser geeignete Fläche gesucht werden muss. Weiterhin wurden halbkugelige 
Fußteller für eine Optimierung der Abstützung auf festem Untergrund entwickelt.  
 
Die Entwicklung des neuen Rahmens, Überarbeitung des Seilkernsystems und Entwicklung 
eines neuen Bohrantriebs sowie von Landetellern für das Absetzen auf festem Grund wurde 
nach unseren Anforderungen von der Firma Bauer Maschinen GmbH durchgeführt. So 
konnten Erfahrungen bei der Entwicklung und dem Bau des MARUM-MeBo200 mit einfließen. 
Der Umbau erfolgte mit Unterstützung der Firma Prakla Bohrtechnik (Tochter der Bauer 
Maschinen GmbH) und eigenen Mitarbeitern der AG Meerestechnik des MARUM in Peine 
(Abb.1). Die Hydraulikverschlauchung sowie Re-Installation der Telemetrie, Steuerung und 
Überwachungstechnik sowie des Druckkompensationssystems erfolgte durch eigene 
Mitarbeiter der AG Meerestechnik. Das neue System wurde auf einer Forschungsexpedition 
mit dem Forschungsschiff MARIA S. MERIAN (MSM57) im August 2016 am Kontinentalhang 
vor Spitzbergen erstmals erfolgreich eingesetzt (Abb. 1). Seither hat es sich auf 4 
Forschungsexpeditionen bewährt. 




Abb. 1: Umbau des MARUM-MeBo70: Links: Aufbau des im Projekt MeBo-Upgrade entwickelten 
Rahmens des Meeresboden-Bohrgerätes MARUM-MeBo70 im Werk der Prakla Bohrtechnik 
GmbH in Peine. Rechts oben: Der Einbau der Steuerungs-, Überwachungs-, 
Druckkompensations- und Telemetriekomponenten erfolgte im Anschluss in der Gerätehalle des 
MARUM. Rechts unten: Erster Einsatz des MeBo70 nach dem Umbau auf dem Forschungsschiff 
MARIA S. MERIAN (Expedition MSM57)  
 
Die Entwicklung der Landeassistenz erfolgte in der zweiten Projekthälfte. Nach einer 
Marktrecherche wurde ein Sonarsystem für die akustische Vermessung des Landegrundes in 
einem Abstand von ca. 30 m über dem Boden ausgeschrieben. Aufgrund der technischen 
Vorzüge gegenüber scannenden Systemen wurde  das 3D Echoscope der Firma CODA 
Octopus ausgewählt und beschafft. Dieses Echoscope funktioniert nach dem Prinzip einer 
optischen Kamera und liefert die erforderlichen Informationen zur Topographie des 
Landegrundes in einem Messvorgang. Für die Implementierung des Systems wurde neben 
der Einbindung in Telemetrie und Energieversorgungssystem des Bohrgerätes eine Öffnung 
im Bodenbereich des MeBo200 geschaffen, die zum Schutz der empfindlichen 
Sensoroberfläche vor dem Landen durch einen Schild verschlossen werden kann.  
Der erste Einsatz des MeBo200 mit der neuen Landeüberwachung führte in das Schwarze 
Meer (Abb. 2 & 3). Im Nov. 2017 wurde das Gerät während der FS METEOR-Reise M142 
eingesetzt. Die Tiefenmessung ist im Schwarzen Meer nicht trivial. Lote mit verschiedenen 
Frequenzen liefern verschiedene Tiefenangaben. Dies liegt an den oft metermächtigen, 
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wassergesättigten Oberflächensedimenten, die für tiefere Frequenzen zum Teil transparent 
sind. 
 
Abb. 2: Schwarz umrahmt das Untersuchungsgebiet auf dem rumänischen Schelf. Der kleine 
weiße Rahmen darin kennzeichnet die Lage der Detailkarte unten. 
 
 
Abb. 3: Detailkarte der MeBo Stationen 16, 17-1 und 17-2 (letztere fast identisch mit 19) 
Die ersten Testergebnisse erlauben nur bedingt eine Beurteilung für den Nutzen der 
Landeassistenz in schwierigem Terrain, da auf Grund des weichen und sehr ebenen 
Meeresbodens kein markantes Bodenrelief abgebildet werden konnte. Der Meeresboden im 
Schwarzen Meer ist weitestgehend mit einem „fluffy layer“ (Sediment/Wasser-Gemisch) 
bedeckt, die auf so kleinskaligen Vermessungen (Flächen von 30/30m) keine Konturen 
erkennen lässt. Die mit der Landeassistenz ermittelten Wassertiefen der vermessenen 
Flächen lagen im erwarteten Bereich von ein bis mehreren Metern über der Schiffsvermessung 
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und deuten damit darauf hin, dass die obersten wassergesättigten Schichten von den 
Schiffsloten nicht erkannt wurden.  
Technisch haben das Sonar und der hydraulisch aktivierte Schild zum Öffnen und Schließen 
der Luke einwandfrei funktioniert. Getestet wurde das Lot vorwiegend auf der 375 kHz 
Frequenz, die bereits eine Observierung von 80 - 100 m über Grund erlaubt. Die Darstellung 
der Vermessungsergebnisse erfolgte mit Hilfe der mitgelieferten Software Codas „Underwater 
Survey Explorer“ (Abb. 4 und 5). 
Einem Muster, das vor allem bei der Vermessung während MeBo Station 16 (Abb. 4) deutlich 
hervorsticht, wird gegenwärtig zusammen mit Coda Echoscope nachgegangen. Hier scheinen 
relativ viele äußere Beams durch Fehldetektionen verloren zu gehen, wodurch nur eine 
gerundete Fläche akustisch richtig illuminiert wird. Zudem ist diese Fläche durch fehlende 
mittlere Beams ansatzweise in zwei Hälften geteilt. Allerdings ist bei der generell hohen 
Datendichte (mehrere Pings pro Sekunde) nicht davon auszugehen, dass eine Beurteilung 




Abb. 4: Vermessung des Landegrundes auf Station MeBo 16: Die Tiefe der Punktwolke, ist hier 
in der Seitenansicht im 3D-Fenste dargestellt. Gekennzeichnet sind Bereiche in denen bei den 
hier dargestellten 5 Pings Daten fehlen. 
 




Abb. 5: Vermessung des Landegrundes auf Station MeBo 17-1 dargestellt in der perspektivischen 
Ansicht, auf einer Bodenfläche erzeugt mit einem 25*25° Öffnungswinkel bei 375 kHz.  In diesem 
Einsatz ist die Vermessung des Landegrunds mit akkuraten Kanten und einem vollständigen 
Beam-Pattern ohne große Fehldetektionen abgebildet. 
Im folgenden Einsatz MeBo17 konnte mit einem verringerten Öffnungswinkel der Untergrund 
ohne Fehlstellen dargestellt werden (Abb.5). Insbesondere in Arbeitsgebieten mit starkem 
Relief ist davon auszugehen, dass die Landeassistenz wesentlich zu einem sicheren Absetzen 
auf den Meeresgrund beitragen wird. Ein erster Härtetest ist hierfür der geplante Einsatz des 
MeBo200 auf autigenen Karbonatstrukturen südwestlich von Taiwan auf der 
Forschungsexpedition SO266 im Herbst 2018. 
Die Implementierung der Landeassistenz auch für das MeBo70 wird voraussichtlich im 
Rahmen der Vorbereitung des Einsatzes von MeBo70 für eine 2020 geplante Expedition in 
der Straße von Mozambique erfolgen. Hier sollen Karbonatstrukturen erbohrt werden, die von 
Korallen gebildet wurden. Auch dieser Einsatz wird für das Landen des MeBo70 große 
Herausforderungen auf Grund der Topographie des Landegrundes bieten, bei der wir uns von 
der Landeassistenz eine sehr hilfreiche Unterstützung erwarten. 
  
  




Mit dem Ziel der Verbesserung der Betriebssicherheit und der Wartungsfreundlichkeit sowie 
das Landen in schwierigem Gelände mit kleinräumig variabler Hangneigung auf 
unregelmäßigen Felsformationen wurden der Rahmen, das Seilkernsystem, der Bohrantrieb 
und die Umbilicalwinde des MARUM-MeBo70 Bohrgerätes weiter entwickelt sowie - in einer 
zweiten Projektphase - eine Landeassistenz für den Einsatz mit der MARUM-Technologie 
entwickelt. Die Entwicklungsergebnisse beinhalten im Einzelnen:  
a) Rahmen MeBo70 
Bei der Entwicklung des ursprünglichen Rahmens des MeBo70 in den Jahren 2004/2005 
wurde wegen der damals noch fehlenden Einsatzerfahrung und der limitierten 
Entwicklungszeit ein pragmatischer Ansatz gewählt. Auf einer Rahmenbodenplatte wurden die 
Hauptkomponenten bestehend aus hydraulischem Antrieb, Bohrmast, 4 Beine zur Abstützung 
und der Magazin/Greifarm-Einheit aufgebaut. Der Bohrmast, der im Arbeitseinsatz die 
höchsten Kräfte aufnimmt, wirkt dabei als Steife-Element. Eine zusätzliche dem Mast 
gegenüberliegende Rahmenstruktur zum Schutz der Magazine beim Aussetzen und Bergen 
des Gerätes dient als Auflagefläche in der horizontalen Lagerungsposition und nimmt die 
Kräfte der Hievtraverse beim Heben des Bohrgerätes auf. Wegen der hohen Anforderung an 
die Passgenauigkeit der Bodenplatte konnte diese für den Korrosionsschutz nicht verzinkt 
werden. Die Platte wurde lackiert und es wurde mit einer erhöhten Materialstärke gearbeitet, 
um erwartungsgemäß auftretende Festigkeitseinbußen durch Korrosion kompensieren zu 
können.  Die Einsatzerfahrung zeigte, dass durch diesen Konstruktionsansatz insbesondere 
die Komponenten des hydraulischen Antriebes nur schwer für zwischenzeitlich notwendige 
Wartungs- bzw. Reparaturarbeiten zugänglich waren. Insbesondere beim Landen auf festem 
Grund führte die ungünstige Krafteinleitung durch die Aufnahmen der Beine zu einer 
dauerhaften Verformung der Bodenplatte, welche wiederum die Ausrichtung der Komponenten 
in der Bohrachse (Greifarm, Rohrklemmen, Bohrantrieb) beeinflusst. Festigkeitseinbußen 
durch Korrosion konnten nur ungenügend evaluiert werden.  
Basierend auf diesen Erfahrungen wurde im MeBo-Upgrade-Projekt die Bodenplatte durch 
einen Rahmenkasten ersetzt, der durch die Gitterstruktur besser geeignet ist, Einsatzkräfte 
beim Landen über die vier Beine bzw. direkt im Rahmen aufzunehmen (Abb.6). Der Rahmen 
wurde verzinkt, wodurch ein verbesserter Korrosionsschutz erreicht wurde. Der Rahmen zum 
Schutz der Magazine konnte gekürzt und weiter verwendet werden. Ein zusätzlicher 
Geräteträger ermöglichte den platzsparenden Einbau von hydraulischen Komponenten, 
wodurch eine verbesserte Zugänglichkeit der Komponenten und damit eine verbesserte 
Wartungsfreundlichkeit des Bohrgerätes erreicht wurden. Um Gewicht einzusparen wurde eine 
3-strebige Hievtraverse entwickelt.  
 




Abb. 6: Skizze des neu entwickelten Rahmens des MeBo70 mit einem Teil der Einbauten 
b) Seilkernsystem MeBo70 
Das Seilkernsystem der MeBo-Geräte besteht aus einer Seiltrommel mit hydraulischem 
Antrieb (Motor und Getriebe) und einem ca. 100 m langen Seil, an dem ein Hakenfänger zum 
Bergen der Innenkernrohre aus dem Bohrstrang befestigt ist. Für ein sicheres Spulen des Seils 
muss das Seil gestrafft sein. Deshalb wurde ein Hakenfänger mit größerer Masse in das 
MeBo70-System integriert.  Der neue Hakenfänger besteht aus einer Wolfram-Legierung, die 
sich durch eine extrem hohe Dichte auszeichnet. Dadurch konnte auf die bisher genutzte 
Motor-gestützte Schlappseilkontrolle verzichtet und damit das Seilkernsystem wesentlich 
vereinfacht werden. Zudem wurde die störungsanfällige Dichtung des Getriebekastens der 
Seilwinde überarbeitet.  
c) Bohrantrieb MeBo70 
Die Bohrantriebe der Meeresboden-Bohrgeräte MeBo70 und MeBo200 unterscheiden sich 
von üblicherweise eingesetzten Bohrantrieben. Um das Arbeiten bei hohen 
Umgebungsdrücken in der Tiefsee zu ermöglichen werden Getriebe und Motorantrieb 
druckkompensiert betrieben. Um ein sicheres Bergen des Bohrgerätes vom Meeresboden 
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auch dann zu ermöglichen, wenn die Kommunikation oder Energieversorgung ausfallen, kann 
der Bohrstrang mit einer batteriebetriebenen Hydraulik und akustisch aktiviert vom Bohrantrieb 
gelöst werden (Notlöse). Weiterhin besitzt der MeBo-Bohrantrieb eine mitrotierende 
Rohrklemme. Die mitrotierende Rohrklemme erlaubt das Greifen von Bohrstangen und 
Kernrohren und ermöglicht dadurch den ferngesteuerten Auf- und Abbau des Bohrstranges 
sowie das Einführen und Bergen von Kernrohren, ohne dass Handreichungen eines 
Geräteführers notwendig sind. Die hydraulische Ansteuerung der mitrotierenden Rohrklemme 
erfordert eine hydraulische Drehdurchführung, deren Abdichtung sich beim MeBo70 als 
störungsanfällig erwies. Für den Austausch eines abgenutzten oder defekten Dichtungsringes 
muss bislang der Bohrantrieb ausgebaut und eine aufwändige Demontage der passgenauen 
Welle im Bohrantrieb durchgeführt werden. Dies ist mit vertretbarem Aufwand und den 
limitierten Werkstattmöglichkeiten an Bord eines Forschungsschiffes nicht zu leisten. Daher 
wurde im Rahmen dieses Entwicklungsprojektes ein neuer Bohrantrieb entwickelt. Die 
hydraulische Drehdurchführung ist mit breiteren und damit stabileren Dichtringen bestückt. 
Zudem wurde die Zugänglichkeit der Dichtungen durch den Einbau einer teilbaren Hohlwelle 
vereinfacht (Abb. 7). Damit ist ein Austausch der Dichtungen am Gerät ohne Ausbau des 
Bohrantriebes möglich. Der neue Bohrantrieb wurde so konstruiert und gefertigt, dass er 
sowohl mit MeBo70 als auch mit MeBo200 einsetzbar ist.  
 
 
Abb. 7: Skizze der neu entwickelten Lösung für eine verbesserte Zugänglichkeit der Dichtungen 
der hydraulischen Drehdurchführung des Bohrantriebes 
 




d) Umbilicalwinde MeBo70 
Die Umbilicalwinde ist ein zentraler Bestandteil des Aussetzsystems des MeBo. Sie wird 
benötigt, um die Last von mehr als 10 Tonnen zusätzlich zum Eigengewicht des Trag- und 
Versorgungskabels (Umbilical) zu heben. Mit der Winde wird das Bohrgerät auf dem 
Meeresboden abgesetzt bzw. wieder geborgen. Die Winde ist mit 2 Elektromotoren 
ausgestattet, die die Pumpen für den hydraulischen Antrieb zum Lösen der Bremse, zum 
Drehen der Trommel und zum Verschieben der Spulvorrichtung antreiben. Falls einer der 
Motoren ausfällt, kann die Winde mit voller Last aber halbierter Geschwindigkeit weiter 
betrieben werden. Um einen Betrieb der MeBo70 Winde auch bei Ausfall der elektronischen 
Ansteuerung der Ventile zu ermöglichen, wurde sie um eine manuelle Notsteuerung ergänzt 
(Abb. 8). Diese erlaubt den separaten Betrieb von Trommel und Spulvorrichtung.  
 
 
Abb. 8: Ergänzung der Ansteuerung der MeBo70 Umbilical Winde mit einer Notsteuerung für den 
Fall des Ausfalls der elektronischen Steuerung. Unten ist die Ergänzung im hydraulischen 
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Schaltplan dargestellt. Die Nummern 72 und 71 kennzeichnen die Ventile mit Steuerhebel für das 
Bewegen der Trommel („winch“, oben links) und der Spulvorrichtung („level wind“, oben rechts) 
e) Landesassistenz 
 
Für das Landen auf festem Grund wurden halbkugelige Fußteller entwickelt (Abb. 9) und 
beschafft. Wegen der höheren Tragfähigkeit des Untergrundes konnten diese kleiner 
konzipiert werden als entsprechende Fußteller für Lockersedimente. Mit ihrer halb-kugeligen 
Form können sie sich Unebenheiten im Untergrund anpassen. Durch die Rippen parallel zur 
Schwenkrichtung der Abstützbeine ist gewährleistet, dass die Beine nach dem Absetzen auf 
dem Meeresboden noch nachjustiert werden können, um das Bohrgerät in der Vertikalen 
auszurichten. Gleichzeitig sollen die Rippen ein Abrutschen bei Hangneigung verhindern.   
 
 
Abb. 9: Fußteller im eingefahrenen Zustand am MARUM-MeBo200 (rot umrandet) 
 
Für Regionen mit kleinräumig variabler Hangneigung ist es wichtig, einen Landebereich zu 
finden, der in einem Durchmesser von ca. 10 m eben und frei von größeren Felsbrocken ist, 
die bei einem Landeversuch erhebliche Schäden am Rahmen verursachen könnten. Um die 
Eignung des Landegrundes zu bewerten, wurde ein Sonarsystem beschafft und im 
Bodenbereich des MeBo200 implementiert. Das Sonar vermisst den Landebereich vor dem 
Absetzen. Insbesondere die so gewonnenen Informationen zur Hangneigung und 
kleinräumigen Topographie helfen bei der Entscheidung, ob der  geplante Landebereich 
geeignet ist oder ob in der Umgebung eine besser geeignete Fläche gesucht werden muss. 
Für diese Landeassistenz wurde mit dem Coda Echoscope C500 (Abb.10) ein sehr 
spezialisiertes Sonarsystem ausgewählt, welches nach dem Prinzip einer optischen Kamera 
arbeitet. Ähnlich einem Fächerecholot, allerdings mit unmittelbar bildgebender, akustischer 
Information, wurde dieses Lot konkret für Einsätze und zur Kontrolle von Unterwassergeräten 
konzipiert. Es ist bis zu einer Wassertiefe von 3 km einsetzbar und ermöglicht durch seine zwei 
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Frequenzen opto-akustische Grundflächen von 1.1 x 2.1 Grad bei 375 kHz und 0.6 x 1.2 Grad 
bei 610 kHz. Der Öffnungswinkel des zweidimensionalen Fächers liegt bei 50° im 375 kHz 
Betrieb und entsprechend bei 25° bei 610 kHz. Pro Ping werden 8192 sog. Beams (also Tiefen 
und entsprechende Amplituden pro Grundfläche) erzeugt. Die höchste Auflösung (range 
resolution) liegt bei 3 cm. 
 
Abb. 10: Coda Echoscope C500, mit quadratischem, sphärisch ausgebildetem Sendebereich und 
dem darunterliegenden Empfangsbereich mit 128 x 64 Hydrophonen. 
 
Das Gerät hat sich vor allem durch den zweidimensionalen Fächer und die damit sofort 
verfügbare bildhafte, akustische Information von anderen Überwachungsmöglichkeiten 
abgehoben. In trüben oder von Organismen besiedelten Gewässern sind akustische Signale 
optischen vorzuziehen. Andere Fächerlote benötigen einen Scan der Fläche und müssten 
damit aktiv über die Landefläche gefahren werden. Das ist zeitaufwendiger und komplizierter 
im Rahmen einer Online-Observierung umzusetzen. Durch die Kombination des Coda mit 
einem Druck-/Tiefensensor (Paroscientific), der weit genauer als über die Kabellängen oder 
USBL-Angabe die Tiefe des MeBo in der Wassersäule angibt, kann zusätzlich zum Abstand 
zum Meeresboden während der Lotung auch eine absolute Wassertiefe der MeBo-
Bohrlokation ermittelt werden.   
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Abb. 11: Das Coda Echoscope C500 eingebaut in der Bodenplatte des MeBo 200 mit 
eingefahrenem (links) bzw. ausgefahrenem (rechts) Schild (jeweils rot umrandet). 
 
Der Einbau des C500 erfolgte in Bauchlage mittels einer neu konstruierten Öffnung in der 
Bodenplatte des MeBo200 (Abb. 11). Um ausreichend Schutz für die Sende- und 
Empfangseinheit beim Landen und während der Bohrungen nach erfolgter Vermessung des 
Landegrundes zu gewährleisten, wurde ein hydraulisch geführtes Schild von innen vor die 
Öffnung gebaut (Abb. 11). Die mechanische Implementierung des Coda-Systems auch für das 
MeBo70 wird voraussichtlich im Rahmen der Vorbereitung des Einsatzes von MeBo70 für die 
Erbohrung von Karbonatstrukturen, die von Korallen in der Straße von Mozambique gebildet 
wurden, erfolgen.  
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